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る。 5 章， 6 章， 7章では，産業用ロボットアームの高精度制御を実現するための制御手法である教示信号修正法を提案














できる制御方法を提案している。特に， 5， 6， 7章で提案している教示信号修正法は，従来行なわれているようなモデル
化誤差にもとづく操作量の修正ではなく，ロボットへの入力である教示信号を修正するもので，産業用ロボットアーム
の制御としては極めて斬新な方式であるとともに，系の変更やセンサの付加なと、のハードウェアの変更を必要とせず商
用の制御装置をそのまま用いて実施できるのが特徴である。 8章で提案している主軸位置同期制御法は，時定数の異な
る複数個の制御対象の協調制御を，現在の産業用ロボットのハードウェアを用いて実現しようとしたもので，多軸の軌
道制御に大きな効果のあることが実証されている。 9章では，本研究での結果を総括し今後の課題を述べている D
本論文で行っている研究は，すべて，産業界において実際に生じている問題と密接に関連しており，提案している制
御手法は，より一般的な産業用メカトロサーボ機器に対しても適用可能である。また，解析の妥当性や制御手法の有効
性の検証は，実機の産業用ロボットアームや，生産現場で実際に用いられているサーボ系によって構成されている直交
座標ロボットを用いている。以上，本研究はアカデミックなロボット制御の研究と実際の産業用ロボットの制御の聞の
ギャップを埋めるもので，得られた成果はただちに産業用ロボットアームや産業用メカトロサーボ機器に適用すること
ができる点で有効性が顕著であるだけでなく，より高度な産業用ロボット制御の課題を呈示しているという点で学問的
意義も高いため，学位論文として価値があると判断した。
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